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La presente invention concerne un dispositif optoelectrique 
de detection et de localisation angulaire d'objet du type semi- 
actif, c'est-a-dire dans lequel l'objet a detecter est illumine 
par une source lumineuse exterieure. La partie du rayonnement recu 

5 par la cible et reflechie vers un recepteur optique constitue le 

rayonnement utile attendu a detecter. Le spectre du rayonnement uti- 
le est comu, ce qui autorise un filtrage optique tres selectif a 
la reception. En outre, si l'on considere le rayonnement utile mo- 
dule de maniere connue, cne demodulation correspondahte estrealisee 

10 au niveau du recepteur apres detection, completant avec le filtrage 
optique la rejection des signaux parasites dus aux rayonnements 
ambiants (rayonnement solaire, rayonnements de sources parasites 
etc . . . ) . 

L' invention s' applique avantageusement a. la realisation d*un 
15 systeme de reperage de direction dans l'espace. II est en effet 
parfois utile de reperer avec une certaine precision la direotion 
vers laquelle un axe est oriente sans avoir de contact materiel 
avec celui-ci. 

On rencontre ce type de probleme, en particullier, dans les 
systemes viseurs de casque utilises dans les avions de combat .; le 
fonctionnement d'un tel systeme est rappele brievement ci-apres. 
Par un dispositif collimateur annexe, le pilote voit a travers une 
glace semi-reflechissante solidaire du casque et interposee sur un 
axe de vision monoculaire, l'image d'un reticule projete a. l'infini 
25 en superposition avec la scene exterieure. 

Lorsqu'il veut designer une cible de la scene observee , . il 
amene a coxncider ce reticule avec ia cible et signale que la coin- 
cidence est realisee au moyen par exemple d'une commande par bout on 
poussoir prevue a cet effet. 

A condition de reperer, au moment de la signalisation, la 
position exacte de son casque, il est alors assez aise de determiner 
par rapport a 1' avion, la direction de visee du pilote et de designer 
l'objectif a. un systeme d'arme, ou de pointer dans cette direction 
un systeme optique ou autre . 
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Un dispositif selon 1 ! invention permet de realiser un syste- 
me de- reperage de direction repondant a un tel probleme. La direc- 
tion a reperer est liee a une structure libre dont les mouvements 
s'effectuent dans un volume spatial determine. Dans l f application 
5 particuliere envisagee, la structure mobile est constitute par le 
casque du pilote et le volume est defini par les debasements pos- 
sibles de la tete du pilote a I'interieur de cockpit. Le systeme 
de reperage comporte une premiere partie solidaire de la structure 
mobile et une seconde partie fixee a une structure exterieure, 
10 l'avion en l'occurence, pour mesurer les mouvements angulaires re- 
latifs de la structure mobile par rapport a un systeme d'axes de 
reference lie a la structure externe. Le systeme de reperage permet 
de determiner par le calcul la direction de visee a partio de lo- 
calisations angulaires successives de plusieurs points de la struc- 
15 ture mobile, par exemple trois sommets d'un triangle. Le casque 
etant porte par le pilote, il imports que la partie fixee au cas- 
que soit legere, compacte et qu'elle presente le minimum d'inertie. 

Un objet de la presente invention est de realiser un dispo- 
sitif optoelectrique de detection et de localisation angulaire d'ob- 
20 jet procurant, outre les caracteristiques de discretion elevee et 
de securite de f onctionnement liees aux systemes semi-actifs, la 
possibility de fonctionner avec plusieurs objets illumines en per- 
mettant de les distinguer. 

Un autre objet de 1' invention est de mettre notamment la 
25 propriete precitee a profit pour realiser un systeme de reperage 
de direction dans I'espace resultant de l f utilisation combinee du 
dispositif de localisation avec un groupement d'objets fixes sur la 
structure mobile et assimilables a des cibles ponctuelles vues du 
recepteur optique. 
30 Suivant une caracteristique de l 1 invention il est realise 

un dispositif optoelectrique de detection et de localisation d'ob- 
jet comportant, un emetteur optique illuminant I'objet, un recep- 
teur optoelectrique detectant le rayonnement utile renvoye par 
l'objet et qui est defini par le rayonnement emis module de maniere 
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determinee par un dispositif de modulation, i e recepteur comportant 
une optique de localisation et un f litre optique pour focaliser et 
selectionner le rayonnement utile, un dispositif detecteur optoelec- 
trique du rayonnement utile focalise, des circuits de traitement 

5 des signaux detectes ayant un circuit de demodulation et alimentant 
un circuit d'ecartometrie angulaire, ledit dispositif etant carac- 
terise en ce qu'il comport e, sur l'objet, un dispositif catadioptre 
pour retroflechir le rayonnement d' emission et qui est combine avec 
un dispositif modulateur produisant ladite modulation, le dispositif 

10 modulateur .etant un modulateur optique commande electriquement par 

un circuit annexe de commande, et sur le recepteur, une matrice plane 
situee dans le plan focal del 1 optique entre celle-ci et le detecteur 
et composee d 1 element a transparence variable par commande electri- 
que pour les faire passer de l'etat opaque a l'etat transparent, les 

15 elements etant disposes en lignes et colonnes selon deux 

directions cartesiennes de reference, et des moyens de commande 
des elements selon une programmation determinee, ces moyens compor- 
tant un circuit de commande elaborant les signaux de commande sur 
reception de donnees de selection d f une unite de calcul, cette der- 

20 niere assurant en outre la fonction de circuit d'ecartometrie angu- 
laire, et que I'emetteur est agence en sort e que le champ d f emission 
englobe et correspond sensiblement au champ de reception* 

Les particularity et avantages de 1 T invention apparaitront 
au cours de la description qui suit donnee a titre d'exemple h l'aide 

25 des figures annexe es qui representent : 

- la figure 1, un schema simplifie d 1 un dispositif de detec- 
tion et de localisation selon 1* invention ; 

- les figures 2 et 3, des schemas partiels du dispositif 
selon la figure 1 relatifs a la matrice utilisee et a son fonction- 

•30 nement ; 

- la figure 4, un schema d'une variante de realisation du 
dispositif selon la figure 1 ; 

- la figure 5, une illustration en coupe d'un mode de rea- 
lisation de la partie du dispositif placee sur l'objet a detecter 
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et localiser ; 

- la figure 6, un exemple de regroupement de dispositifs 
selon la figure 5 ; 

- la figure 7, un schema d' application a un viseur de casque du 
5 dispositif de detection et de localisation selon 1* invention ; et 

- la figure 8, un exemple d 1 organigramme de calcul relatif 

au fonctionnement d'un dispositif de localisation selon l f invention. 

En se reportant au schema synoptique de la figure 1 , le dispo- 
sitif de detection et de localisation comporte un ensemble £metteur- 

10 recepteur ER solidaire d'une structure de reference SR ou structure 
externe et un arrangement constituant I'objet a detecter solidaire 
d'une structure SM pouvant se mouvoir librement par rapport a la 
structure de reference. 

L f emetteur-recepteur est de type coaxial, c T est-a-dire que 

15 les champs respectifs d 1 emission et de reception sont coaxiaux se- 
lon un axe commun Z, le champ d 1 emission englobant celui de recep- 
tion et correspond arjt sensi blemerit a celun-ci . L f emetteur est op- 
tique procurant une emission omnidirectionnelle dans le champ d 1 ob- 
servation prevu et fonctionnant en regime continu. Pour la detection 

20. proche tel que dans un viseur de casque, la puissance de l'emetteur 
peut §tre assez faible et il peut alors etre fait appel h une source: 
lumineuse de petites dimensions en circuits solide telle une diode <-,- 
electroluminescence ou une diode laser ; cette version est repre- 
sentee sous forme d'une diode emettrice 1 avec son circuit associe 

25 2 d 'alimentation en continu. Un miroir semi-transparent 3,.ou un 
montage optique equivalent, permet de rendre les champs d ? emission 
et de reception coaxiaux selon l'axe Z constituant l'axe optique de 
reception. Pour une detection lointaine, le dispositif 3 n'est pas 
necessaire, I'emetteur et le recepteur peuvent etre disposes cSte 

iO a cote en sorte que leurs axes de champ sont paralleles. 

Le recepteur comporte une optique recepitrice groupant un ob- 
jectif optique 4 de focalisation du rayonnement regu et un filtre 
optique 5 place sur le trajet optique, de preference en aval de 
I'objectif pour reduire ses dimensions Les moyens de filtrage 
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optique peuvent etre realises selon d'autres techniques connues, 
telles que par depot sur un element de 1 ! optique 4, ou par le choix 
des verres constituant cette optique. Le rayonnement utile corres- ' 
pondant a celui d' emission est ainsi selectionne par filtrage et fo- 

5 calise sur une matrice plane 6 positionnee sensiblement dans le plan 
focal de l'objectif d f entree 4. Un dispositif photodetecteur 7 est 
dispose directement a l'arriere de la matrice ou a distance de celle- 
ci en utilisant une optique intermediaire comme on le verra ulterieu- 
rement. Suivant la disposition figuree,la surface plane photosensible 

10 de detection correspond a 1'aire de la matrice c ! est-a-dire I'etendue 
de 1' image du champ de reception. Des moyens conventionnels tels que 
un cache ou un diaphragme, peuvent etre utilises pour egaliser les 
champs d 1 emission et de reception, ces moyens 8 peuvent etre associes 
a l'emetteur ou disposes comme figure a l'avant du miroir 3 sur le 

15 trajet optique commun et faire partie event ue lie ment d'un boitier 
13 regroupant l 1 ensemble ER. 

La matrice 6 est constitute d' elements a transparence variable 
par commande electrique, ces elements etant disposes en lignes et 
colonnes selon deux directions de reference X et Y comme represents 
'20 plus en detail sur le schema partiel figure 2. Les directions X, T, Z 
constituent le triedre de reference lie a la structure SR. La ma- 
trice 6 pout etrecon^us selon des techniques connues en utilisant 
cte cristaux liquides par exemple de type mematique, our au moyen de 
dispositif s obturateurs optoelectriques a base de ceramiques PLZT, 

25 ou tout dispositif equivalent, la propriete requise etant de pouvoir 
faire varier la transparence selon une loi binaire pour produire 
sensiblement l'etat transparent et l'etat opaque. L'adressage en X 
et T des elements de la matrice est produit par un circuit de commande 
9 pour selectionner a partir d'un programme determine les elements 

30 dont on veut commander le passage a l'etat transparent, l'etat opa- 
que constituant l'etat de repos. 

Le detecteur photosensible 6 pent etre constitue d'un unique 
element, cellule photoelectrique ou diode photoreceptrice, permettant 
la reception du rayonnement utile lui parvenant a travers n'importe 
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quel element selectionne de la matrice ,laquelle joue le role d f un 
cache opaque pour les elements restants non selectionnes . 

L' 6b jet a detecter et a localiser comport e un dispositif re- 
troreflechissant 10 assurant la reflexion directive du rayonnement 
5 d f emission selon la direction d* incidence, et un dispositif modula- 
teur optique 1 1 commande electriquemesnt par un circuit generateur 
12 de signal de modulation pour moduler selon une loi de modulation 
determinee le rayonnement reflechi. Pour l f application a un viseur 
de casque, le circuit de modulation 12 sera de preference exterieur 
10 au casque formant la structure SM et dispose sur la structure exte- 
rieure SR c'est-a-dire dans 1' avion. Le modulateur optoelectrique 
11 peut etre realise au moyen d'un dispositif obturateur optoelec- 
trique a ceramique PLZT ou un dispositif equivalent, et le dispositif 
retroreflecteur 10 par un coin de cube ref lechissant ou un disposi- 
15 tif catadioptre plus elabore. Le choix des realisations depend en ef- 
fet essentiellement de l r application prevue, selon que la. detection 
a faire est tres proche, type viseur de casque, ou lointaine, dans < : 
l f un et l 1 autre cas les caracteristiques dimentionnelles des elements 
1.0 et 11 doivent etre telles que l'objet correspondant vu par l'op- *- 
20 tique receptrice est assimilable a une source sensiblement ponctuel-' 
le. Ainsi 1' image de l'objet est positionne dans le plan focal c'est : - 
a-dire dans le plan de la matrice et forme une tache dont le diametre 
n'est essentiellement fonction que des caracteristiques aptiques de 
l'objectif 4. Le diametre de la tache image est pris en considera- 
25 tion en sorte de correspondre sensiblement a l'aire elementaire 
constitue par un element Eij de la matrice. 

Dans le cas d'un f onctionnement a courte distance, il y a lieu 
d'assurer par le montage l'egalite des trajets optiques en rendant 
egales les distances d 1 eloignement AB et AC entre le miroir 3 et 
30 respect ivement , l'emetteur 1 et le centre optique de I'objectif 4 ; 
en detection lointaine, les trajects AB et AC ne representent plus 
qu ! une faible ou tres faible fraction de la distance d 1 eloignement 
de l'objet et ils peuvent etre ajustes avec une bien moindre preci- 
sion ou meme presenter une difference compatible avec la precision 
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de mesure d • ecartometrie requise. 

Les circuits de traitement en aval du detecteur 6 comportent 
connected en serie, un circuit preamplif icateur 15, tin circuit demo- 
dulateur 16 et un circuit amplif icateur 17 alimentant un circuit 
5 de calcul ou unite de calcul 20. Le circuit demodulateur 16 est rea- 
lise' en fonction de la modulation prevue. En prenant le cas simple 
d'une modulation sinus oldale a la frequence P elabore'e par le circuit 
12, le rayonnement reflechi par 1' ensemble 10 - 11 est module en 
intensite a cette frequence et le signal detecte' correspondant est 
10 module en amplitude a la frequence P ; le demodulateur 16 peut alors 
consister en un simple filtre sdlectif centre sur la frequence P de 
modulation. Si la modulation s'effectue selon un code plus elabore 
un decodaga correspondant est pre'vu a la reception. Dans 1* cas 
d'un code pseudo-aleatoire, la demodulation s ' effectue par corr^la- 
15 tion selon des techniques de demodulation coherente ; le signal de 
reference destine au correlates peut etre preleve du niveau du mo- 
dulateur (connexion en point ille) dans le cas d'une detection proche 
du type viseur de casque. Pour la detection plus lointaine, le modu- 
lateur 12 est lie" a la structure mobile SM et il y a lieu, selon des 
techniques conventionnelles , de reformer le signal localement avec 
un retard correspondant a la plage de distance prevue pour la mesure. 

L» unite de calcul 20 presente deux fonctions, la premiere, com- 
mander le circuit 9 selon un programme de selection predetermine en 
sorte que celui-ci produit les signaux d'adressage correspondant et 
provoque le passage a l'etat transparent des elements de la matrice 
selon un ordre determine. La seconde fonction est de delivrer sur 
reception d'un signal d • identification SI les donnees utiles SU 
correspondant a la localisation angulaire 9 de l'objet M (figure 2). 
Le signal d' identification resulte de la detection du rayonnement 
utile apres traversee de la matrice 6 et traitement par demodulation 
du signal detecte correspondant. Le programme est etabli en sorte 
de permettre sur reception de ce signal d • identification d« identifier 
1* element Ei,j correspondant a la tache image IM de l'objet M. Les 
rangs i = n Q et j = ^ correspondent aux coordonnees de cat elements 
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. par rapport aux axes X et T de reference passant par le centre de la 
matrice et constituent les donnees de localisation de la direction 
A presentee par l'objet par rapport a 1' ensemble emetteiLr-recepteur 
ER ou de son depointage angulaire 9 par rapport a la direction de 
5 referenced ou axe de visee du dispositif . En supposant que le pro- 
gramme est determine pour ouvrir successivement l»un apres l 1 autre 
chaque element Ei,j de la matrice le signal d' identification sera 
produit une fois au cours du balayage de la matrice lorsque I 1 ele- 
ment Ei,j est celui correspondant a la tache image IM. Un autre 
10 mode de programmation plus rapide decrit ci-apres a titre d'exemple 
peut etre envisage. 

La fonction de la fenetre utile correspondant a la selection 
de 1' element Ei,j sur lequel se forme la tache image IM est a priori 
inconnue, soit que le dispositif ait decroche, soit qu'on se situe 
15 durant une phase initiale de recherche. La recherche est effectuee 
par dichotomie selon un balayage sequentiel de la matrice pour ren- 
dre successivement transparentes deux moities de la matrice et re- ' 
tenir a chaque fois la partie qui procure le signal d T identification 
correspondant a la presence de 1' image de l'objet dans cette partie, 
II peut etre procede ainsi pour selectionner la ligne n Q sur laquelle 
se trouve 1' image de l'objet puis, une selection similaire es^ oprree 
dans le sens des colonnes procurant 1' identification de la colonne^ 

m cherchee et de 1 'element Ex, J situe a 1 'intersection i = n. . i = m 

, o o 

Cette methode permet de reperer la fenetre definitive en 2(n + m) 

operations, au lieu de 2 n .2 m comme c'est le qas lorsque la recherche 
est faite element par element, ceci pour une matrice consideree 
comportant 2 lignes et 2 m colonnes. Un organigramme de calcul corres- 
pondant est donne sur la figure 8 pour la recherche de la ligne n , 
le processus etant similaire ensuite par la recherche de la colonne 
m o* 11 > 3 represente I'intensite du signal detect e correspondant au 
rayonnement passant par 1' element Ei,j. Si le nombre d 1 elements de 
la matrice n'est pas de la forme envisagee exprime par des puissances 
de 2, le raisonnement reste valable, il suffit de considerer les puis- 
sances de 2 immediate mei± superieures au nombre de lignes et de colonnes , 
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Dans le cas simple represents a titre d'exemple sur la fi- 
gure 3, six operations suffisent a localiser la fengtre utile sur 
la matrice composee de 64 elements (n = m = 3) en eliminant successi- 
vement : les lignes 5 a 8, 1 et 2, 4, pour selectionner la ligne 
n o = 3, puis les colonnes 5 a 8, 1 et 2, 3, pour selectionner la 



colonne m = 4 
o 



Apres acquisition, la poursuite de la tache image en fonction 
des evolutions de l'objet peut se faire selon le meme processus ou 
selon un. autre programme plus accelere consistant a effectuer une 
recherche partielle dans une fengtre plus delimitee centree sur 
1' image IM qui vient d'etre localised et non sur la fenStre globale 
constitute par la totalite de l'etendue de la matrice. Ainsi dans, 
le cas de figure, apres la phase de recherche initiale, la recherche 
localisee peut etre programmed pour englober les elements voisins 
15 de 1- element E nm o cette fenStre etant mise en evidence par des 
hachures . 

II peut egalement etre tenu compte de la direction de deplace- 
ment de la tache image IM sur la matrice et done du sens de 1- evo- 
lution de l'objet dans 1'espace pour mieux cerner par une program- 
mation appropriee une fenStre restreinte de poursuite correspondante . 
Comme on peut s'en readme compte aiser^ent, la programmation peut 
prendre de nombreuses formes et il est en.tendu que l'e-xemple decrit 
a ete donne a titre d'exemple non exhaustif du fonctionnement du 
circuit de calcul 20 pour aboutir au resultat cherche . le signal de 
25 sortie SU destine a une exploitation annexe non figure'e peut Stre 
rerpe'sente par les donnees n Q et m Q d'ecar tome trie angulaire de 
1' ob jet detecte. 

Le circuit d 'amplification 17 peut comporter un comparateur 
a seuil pour eliminer les fluctuations parasites de bruit. La 
30 comparaison a seuil peut egalement servir a eliminer des ambigultes 
resultant du chevauchement de plusieurs elements de la matrice par 
la tache image IM. D'autres solutions peuvent etre envisagees pour 
eliminer les ambigultes, en proce'dant par exemple par comparaison 
entre lignes successives pour determiner le signal de plus, fort ni- 
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veau ; de telles realisations de circuits de decision relevent du 
savoir-faire et ne sont pas developpees en detail dans la presente 
description. 

Le circuit 20 de calcul d 1 ecartometrie et de commande du 
5 selecteur 9 peut etre produit par un calculateur de bord deja 
installe dans 1 1 avion, . dans le cadre de l f application k un viseur 
de casque. 

La figure 4 montre sous forme d'un schema partiel une 
variante de realisation suivant laquelle une optique interme- 

10 diaire 13 est disposee entre la matrice et le detecteur 7. 
Ii 1 optique 13 effectue une transposition de 1 ! image du champ 
delimite par la matrioe 6 au niveau du plan de detection sdtue 
sensiblement dans son plan focal. Cette solution permet de reduire 
les dimensions du detecteur 6. Un diaphragme 8a peut etre prevu : 

15 pour proteger le recepteur optique 3 du rayonnement jsmis par la 
diode 1, notamment si ces elements sont a faible distance l'un de 
1 1 autre . 

La figure 5 represente en coupe un mode possible de reali- *' 
sation sous faibles dimensions de I'objet M. II comporte un coin 

20 de cube 30 en materiau transparent pour le rayonnement d r emission 
et qui est rendu reflechissant sur ses trois faces orthogonales ^ 
par un depot met alii que 31 . Le modulateur optique est realise par 
des couches minces disposees sur la quatrierne face constituant 
la face entree-sortie optique ; ces couches forment successive ment 

25 un polariseur 32, une ceramique PLZT 33 et son reseau de commande 
electrique 34 et un polariseur 35 croise avec le precedent. 

Afin d r accroitre le champ optique du catadioptre 10 et conse- 
cutivement, le rendement optique, il peut etre procede a des 
regroupements. Ainsi, sur l'exemple represente a la figure 6 il a 

30 ete regroupe quatre dispositifs coins de cube 36 a 39, 1* ensemble 
presentant un plan commun utilisable pour la fixation sur la 
structure mobile SM. 

La figure 7 se rapporte h une application a un viseur de 
casque pour reperer quasi-instantanement et a tout moment la 
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direction de visee DV. Le casque forme la structure mobile SM et 
il comporte plusieurs objets ponctuels, au mi n-i mum un groupement 
d'au moins trois objets M1 , M2, M3 disposes de fa^on non coli- 
neaire pour former un triangle. Chaque point objet correspond a 
5 un ensemble retroreflecteur et modulateur optique, par exemple du 
type decrit h. la figure 5 ou 6. La direction DV a localiser est 
connue par rapport au triangle et consiste par exeraple en l'un des 
cotes de celui-ci comme figure, le circuit generateur 12 produit 
trois signaux de modulation differents destines respectivement 
10 aux modulateurs optiques en Ml, M2, et M3. la modulation peut se 
faire avec trois frequences differentes ; dans le cas de codes 
binaires, on veillera a utiliser de preference des codes ortho- 
gonaux. A la reception le signal detecte et preamplifie est 
applique en parallele a trois voies de demodulation 17a, b et c 

15 au lieu d'une, chaque voie correspondant a une frequence ou un 
code. La sortie de chaque demodulateur est transmlse au circuit 
de calcul 20 apres amplification avec comparaison a seuil £ven- 
tuelle en 17a, b et c respectivement. II est procede a la locali- 
sation respective des directions A 1 , A 2 , A3 passant par les 

20 points puis, le circuit de calcul 20 determine de maniere connue 
la localisation spatiale du triangle dont les dimensions sont 
connues et consecutivement la localisation de la direction DV dans 
l'espace. La localisation angulaire des points M1 , M2, M3 peut 
etre faite comme decrite precedemment par un ou plusieurs 

25 programme de recherche selon le programme considere, il peut 
ensuite etre produit un programme determinant trois fenetres 
restreintes pour la poursuite respective et simultanee des trois 
images formes sur le plan de la matrice. On peut egalement opter 
pour un autre mode de f onctionnement en modulant periodiquement 

30 et l , un apres 1 'autre au cours de chaque periode les elements 
,M1 , M2 et M3. 

Les objets ponctuels reflechissants peuvent etre en nombre de 
trois par groupement comme represents sur la figure 3, ceci n'ex- 
cluant pas d'en utiliser un nombre plus eleve. Pour 1* application 
35 prevue a un viseur de casque, on peut repartir les composants de la 
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maniere suivante, deux groupements de trois objets, l'un a droite 
et 1' autre a gauche du casque et de meme, deux ensembles emetteur- 
recepteur l'un a droite et 1' autre a gauche du pilot e situes vers 
1'avant du cockpit. 
5 la reflexion de l 1 emission selon un diagramme large, si possi- 

ble voisin de 2% steradians, autorise des rotations de grande ampli- 
tude puisque du meme ordre pour la tete du pilote ; en outre le rayon- 
nement d 1 emission est choisi de preference dans un domaine non vi- 
sible pour ne pas gener le pilote par des reflexions parasites, ce 

10 choix s'effectuant de preference en' infrarouge* 

II est entendu que le circuit de modulation 12, le circuit ge- 
nerateur 9 et la matrice 6 associes peuvent etre realises de diverses 
maniere selon des techniques connues et en ce sens ils ne sont pas 
decrits dans le detail. * l 

15 Un dispositif de localisation conforme a 1 ! invention, combine 

avec plusieurs objets ppnctuels tels qu' envisages permet de reperer 
continuement une direction d'axe de la structure mobile portant les 
sources. 
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RE VENDIC AT 10 MS 

1 . Dispositif optoelectrique de detection et de localisation 
d'objet comportant, un emetteur optique illuminant l^bjet, un r£- 
cepteur optoelectrique deteetant le rayonnement utile renvoye par 
l'objet et qui est defini par le rayonnement emis module de maniere 
determinee par un dispositif de modulation, le recepteur comportant, 
une optique de localisation et un f iltre optique pour f ocaliser et 
selectionner le rayonnement utile, un dispositif detecteur optoelec- 
trique du rayonnement utile focalise, des circuits de traitement des 
sigciaux detectes ayant un circuit de demodulation et alimentant un 
circuit d'ecar tome trie angulaire, ledit dispositif etant caracterise 
en ce qu f il comporte, sur l'objet, un dispositif catadioptre (10) 
pour retroreflechir le rayonnement d 1 emission et qui est combine 
avec un dispositif muaulateur produissant ladi-fce modulation, le dis- 
positif modulateur etant un modulateur optique (11) commande elec- 
triquement par un circuit annexe (12) de commande, et sur le recep- 
teur, une matrice plane (6) situee dans le plan focal de 1' optique 
(4) entre celle-ci et le detecteur (7) et composee d ! elements a 
transparence variable par commande electrique pour les faire passer 
de l'etat opaque a l'etat transparent, les elements (Ei,j) etant 
disposes en lignes et colonnes selon deux directions cartesiennes de 
reference (X,T) , et des moyens de commande des elements selon une 
programmation determinee, ces moyens comportant un circuit de com-- 
mande (9) elaborant les signaux de commande sur reception de donnees 
de selection d f une unite* de calcul (20), cette derniere assurant en 
outre la fonction de circuit d • ecartometrie angulaire, et que 1* emet- 
teur est agence en sorte que le champ d 1 emission englobe et corres- 
pond sensiblement au champ de reception. 

2. Dispositif selon la revendication 1, caracterise en ce que 
le dispositif optoelectrique de detection comporte un unique element 
detecteur (7) alimentant simultanement autant de voies de traitement 
qu'il y a d'objets distincts (M1 , M2, Mj) a detecter et localiser, 
chaque objet etant agence pour produire une modulation qui lui est 
propre et a laquelle correspond un circuit de demodulation dans une 
voie de traitement correspondante . 
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3. Dispositif selon la revendication 2, caracterise en ce qu'un 
objectif optique additionnel (13) est dispose entre la matrice et le 
detecteur. 

4. Dispositif selon l'une quelconque des revendication 1 a 3, 

5 caracterise en ce que le dispositif catadioptre est du type coin de 
cube refl'echissant (30-31), le modulateur optique etanf dispose au 
niveau de la. face d ' entree-sortie . 

5. Dispositif selon la revendication 4, caracterise en ce que 
le modulateur optique est produit par depots de couches munis sur la 

10 face d 1 entree-sortie du coin de cube. 

6. Dispositif selon l'une quelconque des revendications 1 a 5, 
caracterise en ce que la ma trice est du type a cristaux liquides 
ou a ceramique PLZT. 

7. Dispositif selon l'une quelconque des revendications 1 h 6> 
15 caracterise en ce qu'il comporte un dispositif optique (3) assuraiit 

la coaxialite des champs d f emission et de reception selon un axe v 
commun (Z) representant la troisieme direction cartesienne d'un 
triedre de reference correspondant . 

8. Dispositif selon l 1 ensemble des revendications 2, 4, 6 et 7, 
20 caracterise en ce que l'emetteur est forme d'une diode p^otoemettrice 

(1) et son circuit d 'alimentation en continu (2), la coaxialite des 
champs est produite par un miroir semi-transparent (3), un filtre 
optique (5) du spectre d' emission est interpose entre 1' objectif 
du focalisation (4) et la matrice (6), le circuit de calcul (20) 
25 produit les donnees de selection des elements de la matrice et sur 
reception de signaux demodules 1' identification de localisation an- 
gulaire de l'objet correspondant par les rangs (n Q ,. m Q ) de ligne et 
de colonne de 1' element (Ei,j) de la matrice sur lequel est produit 
1' image de l'objet. 

9. Dispositif selon la revendication 8, caracterise -en ce que 
les objets sont au nombre d'au moins trois solidaires d'une struc- ' 
ture mobile (SM) en vue de localiser dans l'espace un axe determine 
de la structure mobile a partir des donnees respectives de localisa- 
tion des differents objets. 
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10. Dispositif selon la revendication 9, caracterise en ce que 
la structure mobile est un casque de pilote d f avion et l'axe a loca- 
liser un axe. de visee dans le cadre d'une application a un viseur de 
casque. 
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n 2 = n o 
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= 0^/2 






= 0^+1 


n 4 - n o 
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